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REQUISITOS

Es necesario haber cursado las asignaturas de: "Automatizaciéon Avanzada" y "Regulaciéon Automatica".

COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:
1. Conocimientos basicos de sistemas de produccion y fabricacion.
2. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Transversales:
3. COMUNICACION EFICAZ ORAL Y ESCRITA - Nivel 3: Comunicarse de manera clara y eficiente en presentaciones orales y escritas
adaptadas al tipo de publico y a los objetivos de la comunicacién utilizando las estrategias y los medios adecuados.

METODOLOGIAS DOCENTES

La metodologia utilizada en este curso es el aprendizaje basado en problemas.

La asignatura consta de 4 horas a la semana. De estas cuatro horas semanales una se dedica a presentar los principales contenidos
de manera expositiva y las tres restantes a resolver problemas practicos propuestos. La resolucion del problema comportara un
trabajo individual y un trabajo en grupo.

Comentemos la metodologia de trabajo.

Al estudiante se le indicara mensualmente el problema practico a resolver para el cual necesitara consultar la bibliografia y preparar
una propuesta de solucion.

-En grupos de 3 o 4 personas tendran que analizar las propuestas presentadas y planificar una propuesta para la resolucién del
problema.

-En grupo sera necesario resolver el problema y evaluar su solucién.

-Al final se tendra que hacer una exposicion de la solucién propuesta y los resultados logrados.

Fecha: 19/10/2023 Pagina: 1/5



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

El principal objetivo de la asignatura es la de familiarizar al alumnado con las arquitecturas y elementos utilizados en los sistemas de
produccion industrial robotizados. Se profundizara en el estudio de dos de estos elementos: los robots industriales y los sistemas de

vision artificial.

Al terminar la asignatura de Sistemas Robotizados, el o la estudiante:

. Conocera las principales aplicaciones de los robots industriales.
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. Conocera la tecnologia de los diferentes elementos de que consta un robot.

. Estara capacitado para aplicar los principios fisicos necesarios para el disefio y control robots.
. Conocera las etapas basicas involucradas en el procesado de imagenes.
. Sabra programar las tareas basicas de un robot industrial comercial y aplicaciones de visién.

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

. Conocera la estructura y funcionamiento basico de los robots manipuladores industriales y de los robots mdviles.
. Conocera los sistemas de vision artificial como herramienta de control de calidad en instalaciones robotizadas.

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo grande 15,0 10.00
Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00
Horas grupo pequefio 45,0 30.00

Dedicacion total: 150 h

CONTENIDOS

TEMA 1: INTRODUCCION A LOS SISTEMAS ROBOTIZADOS E INSPECCION DE CALIDAD

Descripcion:

El objetivo de este tema es describir los sistemas robotizados y dar una vision general de su evolucion.

- Definicion
- Historia
- Paradigma actual

Dedicacion: 5h
Grupo grande/Teoria: 4h
Aprendizaje autonomo: 1h

Fecha: 19/10/2023

Pagina: 2/ 5



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

TEMA 2: BRAZO ROBOTIZADO

Descripcion:
En este tema se describe el brazo robotizado. Se estructura en cuatro secciones:

1. Morfologia de un brazo robotizado
2. Cinematica de los robots

3. Control cinematico

4. Programacion

Actividades vinculadas:
Practicas
Pruebas escritas

Dedicacion: 49h

Grupo grande/Teoria: 4h

Grupo pequeino/Laboratorio: 15h
Aprendizaje autonomo: 30h

TEMA 3: ROBOTS MOVILES

Descripcion:
En este tema se describen los robots moviles y su programacion se estructura en cuatro apartados:

1. Morfologia de los robots moéviles
2. Cinematica

3. Control de trayectorias

4. Programacion

Actividades vinculadas:
Practicas
Pruebas escritas

Dedicacion: 46h

Grupo grande/Teoria: 3h

Grupo pequefno/Laboratorio: 15h
Aprendizaje auténomo: 28h

TEMA 4: VISION ARTIFICIAL

Descripcion:
En este tema se describe el uso de la visidn artificial en la industria. Se estructura en cuatro apartados:

1. Introduccion a la visién artificial
2. Procesado de las imagenes
3. Programacién de aplicaciones de visidn

Actividades vinculadas:
Practicas
Pruebas escritas

Dedicacion: 49h

Grupo grande/Teoria: 4h

Grupo pequefio/Laboratorio: 15h
Aprendizaje auténomo: 30h
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ACTIVIDADES

ACTIVIDAD 1: PRACTICAS

Descripcion:
Durante el curso se proponen tres o cuatro problemas a resolver que se realizaran durante las sesiones practicas.
Se valorara tanto el desarrollo previo como la ejecucion de la misma.

Objetivos especificos:
Los correspondientes a los contenidos de la asignatura

Material:
Los materiales de soporte son:

- Equipamiento de laboratorio

- Simuladores

- Bibliografia basica recomendada
- Material docente publicado

Entregable:

Antes de la realizacion de una tarea los estudiantes entregaran el estudio previo individual correspondiente al problema a
resolver.

Se valorara la consecucion de los objetivos alcanzados en cada problema teniendo en cuenta el grado de comprension del trabajo
demostrado por cada estudiante.

Al finalizar, cada grupo entregara al profesor de practicas un archivo explicando el trabajo realizado y el conocimiento adquirido
y, si es el caso, se hara una presentacion publica del trabajo.

La calificacion obtenida en estas actividades configura la variable LAB.

Dedicacién: 85h
Grupo pequefno/Laboratorio: 40h
Aprendizaje auténomo: 45h

ACTIVIDAD 2: PRUEBAS ESCRITAS

Descripcion:
Durante el curso se realizard una prueba de control individual. Finalizado el curso se hara una prueba final globalizadora de los
conocimientos adquiridos

Objetivos especificos:
Resolver practicamente y de forma individual el problema planteado

Material:
Enunciados de soporte
El trabajo del curso

Entregable:
La calificacion de la prueba de control configura la variable CON
La calificacion de la prueba final configura la variable FIN

Dedicacioén: 16h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 10h
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SISTEMA DE CALIFICACION

La nota final del curso se obtendra de la siguiente manera:
Nota final = 0.20 * CON + 0.40 * LAB + 0.40 * FIN
La evaluacion sera continua.

Nota 1. La calificacion en una parte o en el conjunto de la prueba final reemplazara, si es mayor y existe una coincidencia en los
aspectos evaluados, los resultados obtenidos en otros actos de evaluacidn realizados durante todo el curso.

Nota 2. Cuando los resultados de los actos de evaluacion correspondientes a las actividades individuales sean sustancialmente

menores a los obtenidos en actividades de grupo, se podra exigir la ejecucién de forma individual de actividades similares a las
realizadas en grupo. La calificacion de las Ultimas reemplazara las originales.

NORMAS PARA LA REALIZACION DE LAS PRUEBAS.

Las actividades se realizaran siguiendo los usos y costumbres del trabajo académico vy, particularmente, se respetaran las siguientes
pautas:

1. Aquellas actividades que sean explicitamente declaradas como individuales, sean de naturaleza presencial o no, se realizaran sin
ninguna colaboracion por parte de otras personas.

2. Las fechas, formatos y demas condiciones de entrega que se fijen seran de obligado cumplimiento.

3. La realizacion de las actividades de laboratorio es condicidon necesaria para superar la asignatura.

4. Si no se realiza alguna de las actividades de la asignatura, se considero calificada con cero.

BIBLIOGRAFIA

Basica:
- Barrientos, Antonio. Fundamentos de robotlca [en Imea] 28 ed. Madrid: McGraw- H|I| 2007 [Consulta: 03/06/2022] Disponible a:
i ISBN

9788448156367
- Gonzalez, Rafael C.; Woods, Richard E.; Eddins, Steven L. Digital Image processing using MATLAB. 2nd ed. New Delhi: McGraw-Hill,
2010. ISBN 9780070702622.
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